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ABSTRACT 
 
 
 
 
 Unmanned Aerial Vehicles (UAV), which are commonly known as drones, 
are aircrafts that have no human pilot on board. A UAV always implements plenty 
sophisticated functions such as for military surveillance. Among all these 
complicated functions, one common task is normally implemented on a UAV which 
is the moving object detection algorithm. There are mainly two ways to implement 
this algorithm on a UAV, one is to use ground control station and another way uses 
on board processing method. Implementation of an on board processing unit on a 
UAV can eliminate the need of video streaming and can implement the computer 
vision algorithms on board. On board processing unit has mainly two options in 
implementing the moving object detection algorithm: hardware implementation and 
software implementation. Hardware implementation means the entire algorithm is 
designed and transformed into a hardware circuitry. Hardware implementation 
usually provides promising processing speed. However, whenever there is a slight 
change in the algorithm, there will be a huge redesign effort and development costs 
involved. Therefore, this research wants to prove that software implementation of the 
same algorithm by using a low power general purpose processor can achieve the 
same processing speed as the hardware implementation. Moreover, the processing 
speed of the algorithm can be further improved by applying appropriate code 
optimization techniques on the software program of the algorithm. Experimental 
results show that software implementation of the UAV moving object detection 
algorithm by using low power Intel Atom processor D2700 can achieve 30 frame per 
second processing speed. This research also proved that code optimizing techniques 
such as loop unrolling and Single Instruction Multiple Data (SIMD) can improve the 
processing speed of the algorithm up to 25 percent. In conclusion, software 
implementation of the UAV moving object detection algorithm, which requires low 
redesign effort and development cost, is capable of achieving the same processing 
speed provided by the hardware implementation.   
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ABSTRAK 
 
 
 
 
 Kenderaan tanpa pemandu udara (UAV), yang dikenali sebagai pesawat 
robot, adalah pesawat yang tidak mempunyai juruterbang manusia di atas kapal. 
UAV sentiasa melaksanakan banyak fungsi yang canggih seperti pengawasan 
tentera. Di antara semua fungsi rumit ini, satu tugas yang biasa dilaksanakan oleh 
UAV adalah algoritma pengesanan objek bergerak. Terdapat dua cara utama untuk 
melaksanakan algoritma ini pada UAV, salah satu adalah dengan menggunakan 
stesen kawalan tanah dan cara kedua adalah menggunakan kaedah pemprosesan atas 
kapal. Pelaksanaan unit pemprosesan atas kapal pada UAV boleh menghapuskan 
keperluan video aliran dan boleh melaksanakan algoritma penglihatan komputer di 
atas kapal. Unit pemprosesan atas kapal boleh dilaksanakan dengan dua pilihan 
algoritma pengesanan objek bergerak: pelaksanaan perkakasan dan pelaksanaan 
perisian. Pelaksanaan perkakasan bermakna keseluruhan algoritma direka dan diubah 
menjadi litar perkakasan. Pelaksanaan perkakasan biasanya memberikan kelajuan 
kepada pemprosesan. Walau bagaimanapun, apabila terdapat sedikit perubahan 
dalam algoritma, usaha besar reka bentuk semula dan kos pembangunan diperlukan. 
Oleh itu, kajian ini ingin membuktikan bahawa pelaksanaan perisian algoritma yang 
sama dengan menggunakan pemproses kegunaan am kuasa rendah, boleh mencapai 
kelajuan pemprosesan yang sama seperti pelaksanaan perkakasan. Selain itu, 
kelajuan pemprosesan algoritma boleh dipertingkatkan lagi dengan menggunakan 
teknik pengoptimuman kod yang sesuai kepada algoritma program perisian. 
Keputusan eksperimen menunjukkan bahawa pelaksanaan perisian daripada 
algoritma pengesanan objek UAV bergerak dengan menggunakan kuasa rendah Intel 
Atom pemproses D2700 boleh mencapai kelajuan memproses 30 kerangka per saat. 
Kajian ini juga membuktikan bahawa teknik kod mengoptimuman seperti “loop 
unrolling” dan “Satu Arahan Pelbagai Data (SIMD)” boleh meningkatkan kelajuan 
pemprosesan algoritma sehingga 25 peratus. Kesimpulannya, pelaksanaan perisian 
daripada algoritma pengesanan objek UAV bergerak, yang memerlukan usaha reka 
bentuk semula dan kos pembangunan yang rendah, mampu mencapai kelajuan 
pemprosesan yang sama disediakan oleh pelaksanaan perkakasan.  
